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ラーメン構造のシステムフローチャートに関する研究
平井由土
1　まえがき
ラーメン応力の算定には，主に①準備計算，②
鉛直荷重によるラメーンの応力計算，①水平荷重
によるラーメソの応力計算，があり，各計算の手
計算は，重大な労力を要している。これらをプロ
グラムシステムと化して，算定計算の適応に付す
ることは，労力を低減し　正確さと，高速化をも
たらす。建築基準法の求める所に従い，これら
を，システム化した概要を記する。
勿論・，ラメーソの応力算定だけではなく，ラー
メソ各部の断面計算，その他各部の断面計算にあ
たっても，容易に，プログラムが完成されてお
り，すべてをメイソシステムへと統合するのがふ
さわしい。この場では，主に，ラメーソの応力算
定システムを形成する基礎であるコード化と，そ
れに供うシステムの解析とその観察に主力をおい
ている。
この場では，
A　固定モーメソト法
B　武藤清博士の耐震暗算法
の2つについてのシステムの解析を行い，又成
功を認めた。
鉛直荷重による効果が，各ラーメソ部材にどの
様な力をもたらすかを求めるシステムが一貫とし
て追求されている。
耐震暗算法は，コード化が，やや異なるが同様
な手法によって解決された。
なおフローチャートは，具体的な建築物を想定
して，その観察にもとずくものである。
固定モーメソト法の場合には，そのまま，乗務
71借田虫与1芦、＿
2　耐震崎算法
（11はりと柱の剛比関係より柱のせん断力分布
係数〔月）を求める。
凸＝庄屋仁
瓜：ガできまる剛性係数
ダ：柱に対する上下左右のはりの平均剛比
血：柱の剛比
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　（2）各種の分担せん断力（2）と層モーメント
（9h）を求める。
　　　e－（裾のせん断力）・島
　　　Ωh＝2×（層の高さ）　　　　　・
　（3）柱の反曲点高比ツを求める。
　　ツ＝ツO＋Yl＋Y2＋ツ3
　Yo：標準反曲点高比
　Yl：上下はりの剛比変化による修正値
　o，2：上層の層高変化による修正値で，最上層に
　　　ついては考えない。
or3：下層の層高変化による修正値で，最下層に
　　　ついては考えない。
　（4）柱，はりの曲げモーメント（M）とせん断力
（Q）を求める。
。柱脚のM＝2hbl
。柱頭のM＝Qh（1一ツ）
。はり端のM＝（柱頭のM＋柱脚のM）
　　　　そのはりの剛比　　×　　　左右のはりの剛比の和
・柱のせん断力2一その柱の
。はりのせん断力2
　　＿そのはりの（左端のM＋右端のM）
　　　　　　はりのスパン
以上の解析のもとに次の様にコード化をする。
M1（ト1，LK）
（iぼ，K）
M2（i，i－1，K）
M1（i，1，K）
M1（i－1，卜1，K）　　　　M1（i，「1，K）
3　固定モーメント法
　Fig　2では，手計算による固定モーメント法を
例示したが，これをシステム化する為の手続きに
つき述べる。
　この場合には，耐震略算法とは，異ったコード
法をとったが，その解析の仕方に従って当然，異
なってくるものである。それが，Fig　3，に示さ
れており，それにもとついて，Fig　4に於ての
Detail　Flow　chartが完成している。
　なお，chartは，ある建築ビルのラーメソ構i造
において，手続きがとられており，いずれの構造
物に対しても容易に適応しうる。
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「－i階位置
　○　 △　　　　 （i，」，1（）
　　　　材の性状，位置を示す。
なお；Fig　1を参照されたい。
（i，j，k）
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　　　　　　Fig．2
手計算による固定モーメント法
の計算
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、Fig．4 固定モーメント法
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